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DISPOSITIF DE POSITIONNEMENT DE GUIDE DE COUPE OSSEUSE 

La presente invention concerne un dispositif de posi- 
tionnement de guide de coupe osseuse. 

Certaines operations chirurgicales, par exernple 1 ■ arthro- 
plastie de la hanche ou du genou, requierent la realisation d r au 
5 moins une coupe osseuse au niveau de la t€te d'un os long pour 
la raise en place d'une prothese. La coupe osseuse est realisee 
au moyen d'un outil de coupe, par exernple une fraiseuse ou une 
scie oscillante. L 1 outil de coupe est inaintenu en position par 
un guide de coupe fixe a l'os au moyen d r un dispositif de 

10 positionnement de guide de coupe. General ement , plusieurs coupes 
osseuses doivent etre realisees dans des plans distincts au 
niveau d'une meme t§te d f os. Un meme guide de coupe osseuse est 
generalement utilise pour guider 1' outil de coupe selon les 
differents plans de coupe. A titre d 1 exernple, dans le cas ou 

15 1' outil de coupe est une scie oscillante, le guide de coupe peut 
etre consitue d'une piece monobloc sur laquelle sont rgparties 
autant de fentes qu'il y a de coupes a realiser. 

Le dispositif de positionnement permet generalement 
d'agencer deux enibases par rapport & la tete de l'os. Une fois 

20 positionnees, les embases sont fixees a la t§te et le dispositif 
de positionnement est retire. Le guide de coupe est alors monte 


2 


sur les embases qui assurent un positionnement correct du guide 
de coupe. 

Le montage et le reglage en position des differents 
elements constituant le dispositif de positionnement les uns par 
5 rapport aux autres sont generalement effectues manuellement a 
partir de cotes et d 1 angles determines au prealable. 

La presente invention vise a obtenir un dispositif de 
positionnement d'un guide de coupe, ledit guide de coupe etant 
adapte a recevoir un outil de coupe pour la realisation d'une 
10 coupe osseuse, ou de plusieurs coupes osseuses, le montage du 
dispositif de positionnement etant assiste par ordinateur. 

La presente invention vise egalement a obtenir un 
dispositif de positionnement d'un guide de coupe permettant un 
positionnement simple et precis du guide de coupe. 
15 Pour atteindre ces objets, la presente invention pre- 

voit un dispositif pour le positionnement assiste par ordinateur 
d'un guide de coupe destine a guider un outil de coupe adapte a 
couper des portions osseuses au niveau d'une t§te d'un os, 
comprenant une base destinee a Stre fixee a l'os ; un element de 

2 0 support ; et des moyens de reglage de la position de 1' element 

de support selon au moins trois de degres de liberte de rotation 
et deux degres de liberte de translation, chaque moyen de 
reglage etant adapte a regler selectivement et de fagon continue 
la position selon un degre de liberte de rotation et/ou de 
25 translation de fagon decouplee par rapport aux autres degres de 
liberte de rotation et/ou de translation. L" element de support 
est destine a recevoir de facon determinee au moins une embase 
destinee a §tre fixee sur l'os et a recevoir le guide de coupe, 
ladite embase etant separable de 1' element de support. L' element 

3 0 de support est destine a recevoir un moyen pour determiner la 

position de 1' element de support. 

Selon un mode de realisation de 1« invention, les moyens 
de reglage sont adaptes au reglage de la position de 1' element 
de support selon trois degres de liberte de rotation et trois 
35 degres de liberte de translation. 


Selon un mode de realisation de 1» invent ion, chaque 
moyen de reglage de la position de 1" element de support selon un 
degre de liberte de rotation comprend un element ayant une 
ouverture filetee dans laquelle est vissSe une tige filetee. 
5 Selon un mode de realisation de 1 1 invention, au moins 

un moyen de reglage de la position de 1' element de support selon 
un degre de liberte de rotation- comprend une liaison pivotante 
et un moyen de blocage dudit degrS de liberte de rotation. 

Selon un mode de realisation de 1' invention, la base 
10 comprend une portion cylindrique, le dispositif comprenant en 
outre une premiere pidce cylindrique montee libre en rotation 
sur la portion cylindrique ; un moyen de blocage de la premiere 
piece cylindrique par rapport a la portion cylindrique ; une 
seconde piece mecanique montSe libre en rotation et en 
15 translation sur la portion cylindrique ; et un moyen de reglage 
de la position axiale de la seconde piece cylindrique par 
rapport a la premiere piSce cylindrique. 

Selon un mode de realisation de l 1 invention, le 
dispositif comprend un chariot monte sur la base et deux 

2 0 glissieres adaptees a pivoter par rapport au chariot autour d'un 

axe de rotation determine et adaptees a coulisser par rapport au 
chariot selon ledit axe determine. 

Selon un mode de realisation de 1 1 invention, le dispo- 
sitif comprend une tige filetee s 1 etendant depuis le chariot 
25 selon ledit axe determine, et une molette vissee sur la tige 
filetee et adaptee a entrainer les glissieres en coulissement 
par rapport au chariot. 

Selon un mode de realisation de l 1 invention, le dispo- 
sitif comprend un premier cadre dispose dans un second cadre, le 

3 0 second cadre cornportant un moyen pour guider le premier cadre en 

translation selon une direction determinee. 

Selon ion mode de realisation de l l invention, 1* element 
de support est monte pivotant sur le second cadre autour d'un 
axe parallele k la direction determinee. 
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Selon un mode de realisation de 1' invention, 1« element 
de support comprend plusieurs ouvertures adaptees au montage de 
l'embase selon une configuration determinee parmi plusieurs 
configurations determinees . 
5 Ces objets, caracteristiques et avantages, ainsi que 

d'autres de la presente invention seront exposes en detail dans 
la description suivante d'exemples de realisation particuliers 
faite a titre non-limitatif en relation avec les figures jointes 
parmi lesquelles : 

10 la f± &*e 1 represente une vue en perspective d'un 

exemple de realisation du dispositif de positionnement d'un 
guide de coupe selon 1» invention ; 

la figure 2 represente une vue du dispositif de 
positionnement de la figure l selon la direction A ; 
15 la fi 9^re 3 represente une vue du dispositif de 

positionnement de la figure 1 selon la direction B ; 

la figure 4 represente une vue du dispositif de 
positionnement de la figure 1 selon la direction C ; et 

la figure 5 represente une coupe du dispositif de la 
20 figure 1 sensiblement selon la ligne V-V. 

Le dispositif de positionnement de guide de coupe est 
destine a §tre dispose au niveau de la tete d'un os long, par 
exemple le femur, le tibia, 1- humerus, etc. La presente inven- 
tion consiste a prevoir un dispositif de positionnement permet- 
25 tant le reglage de la position d'au moins une embase destinee a 
recevoir le guide de coupe selon six de degres de liberte 
independamment les uns des autres. Pour cheque degre de liberte 
de translation, le reglage est effectue par cooperation de deux 
pieces cylindriques complementaires filetees dont les axes sont 
30 paralleles a la direction de translation. Un tel agencement 
permet un reglage fin et continu de la position relative entre 
les deux pieces selon la direction de translation. Pour chaque 
degre de liberte de rotation, le reglage est obtenu par le pivo- 
tement d'une piece autour d'un axe de rotation parallSle a la 
direction de translation associee. Le pivotement autour de 1-axe 
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de rotation est empSche par un moyen de blocage avant et apres 
tine operation de reglage. Un tel agencement permet egalement un 
reglage fin et continu du pivotement d'une piece autour de l'axe 
de rotation. 

5 Comme cela est represents sur les figures 1 a 5, le 

dispositif 10 comprend une premiere piece cylindrique 12 
traversee par une ouverture cylindrique 14 d'axe XI. Une tige de 
fixation 16 d'axe XI (representee seuleraent aux figures 2 a 5) 
est disposee dans 1' ouverture 14. La tige 16 se prolonge par une 
10 portion d'ancrage 17 destinee a etre enfoncee dans un os long 
(non represents) par une tete de l'os, sensiblement selon l'axe 
de l'os. La -portion d'ancrage 17 peut comprendre des moyens 
d'ancrage (non representes) ameliorant la fixation de la tige 16 
dans l'os! 

15 La premiere pidce cylindrique 12 est montee sur la 

tige 16 libre en rotation selon l'axe XI. La premiere piece 
cylindrique 12 peut etre montee libre en translation selon l'axe 
XI sur la tige 16 . On peut egalement prevoir des moyens pour 
maintenir la premiere piece cylindrique 12 solidaire de la tige 

20 16 en translation selon l'axe XI. Une bride 18 est agencee au 
niveau d'une extremite de la premiere piece cylindrique 12. La 
bride 18 comprend deux flasques 19, 20 pouvant etre eloignees ou 
rapprochSes l'une de 1' autre par une vis filetee 22 actionnee 
par vine molette 24. 

25 Le dispositif 10 comprend une seconde pidce cylin- 

drique 26 montee libre en rotation et en translation selon l'axe 
XI sur la tige 16 sensiblement dans le prolongement de la 
premiere piece cylindrique 12. La premiere piece cylindrique 12 
comprend des doigts (non representes) qui s'etendent selon l'axe 
XI et cooperent avec une ou plusieurs rainures (non repre- 
sentees) prSvues au niveau de la seconde piece cylindrique 26. 
En raison de la cooperation des doigts et des rainures, la 
seconde piece cylindrique 26 est solidaire en rotation autour de 
l'axe XI et libre en translation selon l'axe XI par rapport a la 
35 premiere piece cylindrique 12. Un filetage 27 est realise sur 
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partie de la surface exterieure de la seconde piece 
cylindrique 26. Une molette 28, comportant une ouverture filetee 
29 d'axe XI, est disposee entre les premiere et seconde pieces 
cylindriques 12, 26 et est vissee sur la seconde piece 
5 cylindrique 26. La molette 28 est maintenue solidaire de la 
premiere piece cylindrique en translation selon l'axe XI par 
1 ' intermediaire d'un anneau 30 disposee dans des gorges 31, 32 
realisees respect ivement sur la molette 28 et sur la premiere 
piece cylindrique 12. L 1 anneau 30 autorise la rotation de la 
10 molette 28 par rapport a la premiere piece cylindrique 12. 

Lorsque les flasques 19, 20 sont suf f isamment eloi- 
gnees l'une de 1« autre, la premiere piece cylindrique 12 peut 
pivoter par rapport a l'axe de rotation XI autour de la tige 16 
en entrainant en rotation la seconde piece mecanique 26. Le 
15 rapprochement des flasques 19, 20 entraine la diminution de 
1' ouverture 14 assurant ainsi le blocage de la premiere piece 
cylindrique 12 sur la tige 16. On empeche ainsi la rotation de 
la premiere piece cylindrique 12, et de la seconde piece 
mecanique 26, par rapport a la tige 16 autour de l'axe XI. 
20 La rotation de la molette 28 autour de l'axe XI 

entraine la translation de la seconde piece cylindrique 26 selon 
l'axe XI par rapport a la molette 28, c'est-a-dire par rapport a 
la premiere piece cylindrique 12 et a la tige 16 sur laquelle la 
premiere piece cylindrique 12 est fixee par la bride 18. 

La seconde piece cylindrique 26 forme, a. 1' extremity 
opposee a la premiere piece cylindrique 12, un chariot 33 qui 
comporte deux parois laterales 34, 35, correspondent chacune a 
une portion cylindrique. Le chariot 33 est monte, au niveau des 
parois laterales 34, 35, dans deux glissieres 36, 38 ayant 
chacune une paroi interne correspondant a une portion cylin- 
drique de facon que les glissieres 36, 38 puissent pivoter 
autour du chariot 33 autour d'un axe X2, sensiblement 
perpendiculaire a l'axe XI, et puissent coulisser sur le chariot 
33 selon l'axe X2. 
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Le dispositif 10 comprend un moyen de blocage 40 visse 
sur la seconde piece cylindrique 26 . Une butee 41 est montee 
libre en rotation sur la seconde piece cylindrique 26 a une 
extremity du moyen de blocage 40 . Un patin 42, en forme d'arc de 
5 cercle, est disposg entre la butee 41 et le chariot 33, Le patin 
42 est maintenu fixe par rapport aux glissieres 36, 38 lorsque 
ces dernieres pivotent par rapport au chariot 33 . Le patin 42 
comprend done vine rainure 43 pour le passage de la seconde pidce 
cylindrique 26. Le moyen de blocage 40 comprend une molette 44 

10 pour en faciliter la prehension. Une rotation de la molette 44 
entralne la translation du moyen de blocage 40 selon l'axe XI 
par rapport a la seconde piece cylindrique 26. En se rapprochant 
du chariot 33, le moyen de blocage 40 pousse la butee 41 qui 
appuie le patin 42 contre le chariot 33, empechant ainsi le 

15 pivotement des glissieres 36, 38 par rapport au chariot 33. 

Les glissieres 36, 38 sont maintenues aux extremites 
par deux flasques planes et paralleles 46, 48. Une tige filetee 
50 se projette du chariot 33 et s'etend selon l'axe X2. La tige 
filetee 50 traverse une ouverture 52 realisee dans la flasque 

2 0 36. L 1 ensemble forme par les glissieres 36, 38 et les flasques 

46, 48, appele par la suite cadre interieur 54, est dispose dans 
un cadre exterieur 56 constitue d'une face avant 58, d'une face 
arriere 60, d'une premiere face laterale 62 et d'une seconde 
face laterale 64 . La face avant 58 et la face arriere 60 * sont 
25 adaptees a guider le cadre interieur 54 en translation selon une 
direction X3 perpendiculaire aux directions XI et X2 . La face 
avant 58 comprend une fente 66 qui s'etend selon ion plan 
parallele aux directions XI et X3. Une molette 68 est vissee sur 
la tige filetee 50. La molette 68 se prolonge par une collerette 

3 0 69 disposee dans la fente 66. Lorsque la molette 68 est 

actionn€e, elle entralne la translation du cadre exterieur 56 et 
du cadre interieur 54 par rapport k la tige filetee 50, et done 
par rapport a la seconde piece cylindrique 26, selon l'axe X2 
puisque la molette 68 est fixe en translation par rapport au 
35 cadre exterieur 56 du fait de la collerette 69. 
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Une tige filetee 70 coopere avec une ouverture filetee 
71 traversant la flasque 46 selon la direction X3 . La premiere 
face laterale 62 comporte un palier 72 portant la tige filetee 
70. Un collet 73 maintient la tige filetee 70 fixe en 
5 translation selon la direction X3 par rapport a la premiere face 
laterale 62. La tige filetee 70 comporte une molette 74 a 
l'extremite opposee a la flasque 46. En actionnant la molette 
74, la tige filetee 70 coopere avec 1' ouverture filetee 71 de la 
flasque 46 et entraine la translation selon la direction X3 du 
10 cadre exterieur 56 par rapport au cadre interieur 54. La face 
avant 58 comprend une rainure 76 qui s'etend selon la direction 
X3. La rainure 76 recoit la molette 68 et permet le deplacement 
de la molette 68 selon la direction X3 par rapport au cadre 
exterieur 56. 

15 Un element de support 80 s'etend a 1« exterieur du 

cadre exterieur 56. L 1 element de support 80 conporte un premier 
support 82 sensiblement plan du c6te de la premiere face 
laterale 62, un second support 84 sensiblement plan du cote de 
la seconde face laterale 64, et un element de liaison 86 sensi- 

20 blement plan reliant les deux supports 82, 84 en contournant le 
cadre exterieur 56 du cd-te de la face avant 58. Les premier et 
second supports 82, 84 sont sensiblement symetriques. L' element 
de support 80 est monte pivotant sur le cadre exterieur 56 
autour de l'axe de rotation, confondu par la suite avec la 

25 direction X3, par 1 » intermediaire de deux paliers 86, 88. Le 
premier support 82 comprend une rainure 90 ayant la forme d'un 
arc de cercle centre - sur l'axe de rotation X3 et permettant le 
passage de la tige filetee 70 lors d'un pivotement de 1' element 
de support 80 par rapport au cadre exterieur 56. 

30 Une tige 90 comportant une extremite filetee 92 est 

vissee sur la seconde face lat6rale 64 du cadre exterieur 56 
selon l'axe X3 . Le second support 84 comporte une fente 94 
permettant le passage de la tige 90 lors du pivotement de 
1« element de support 80 autour de l'axe X3 . La tige 90 comprend 

35 un epaulement 95 dispose sensiblement en vis-a-vis du second 


support 84. La tige 90 comprend une molette 96 a une extremity 
pour en faciliter la prehension. En actionnant la molette 96, la 
tige 90 peut §tre deplacee en translation selon l'axe X3 par 
rapport a la seconde face laterale 64 du cadre exterieur 56 de 
5 facon que l'epaulement 95 vienne en butee contre le second 
support 84 et bloque le second support 84 par rapport au cadre 
exterieur 56, empechant ainsi le pivotement de 1» element de 
support 80 par rapport au cadre exterieur 56 autour de l'axe X3. 

L • element de liaison 86 comprend une fente 97 destinee 
10 a recevoir un corps rigide (non represente) comportant des 
facettes retro-ref lechissantes . Un tel corps rigide fait partie 
d'un systeme de localisation (non represente) adapte a deter- 
miner la position de 1' element de support 80. Le systeme de 
localisation est par exemple du type comprenant une source 
15 emettant un rayonnement infrarouge et plusieurs capteurs mesu- 
rant le rayonnement infrarouge reflechi par les facettes retro- 
ref lechissantes . II est a noter que tout systeme de localisation 
de 1» element de support 80 peut §tre utilise. A titre d« exemple, 
le systeme de localisation peut etre a base de technologie 
optique (tel le systeme POLARIS de la societe NDI, Toronto, 
Canada) , a base de technologie magnetique (tel que le systeme 
Fastrack de la society Polhemus Inc, Etats-Unis) , ou a base de 
technologie ultrasonore (produit de la societe Zebris, 
Allemagne) . 

25 pattes de fixation 98, 100 se projettent 

perpendiculairement au premier support 82. De facon symetrique, 
deux pattes de fixation 102, 104 se projettent perpendi- 
culairement au second support 84. Chaque patte de fixation 
comprend des ouvertures circulaires et/ou oblongues 106. Le 
3 0 dispositif de positionnement 10 est destine a recevoir des 
premiere et seconde embases 108, 110 de type connu. La premiere 
embase 108 est fixee sur les deux pattes de fixation 98, 100 du 
premier support 82. La seconde embase 110 est fixee sur les deux 
pattes de fixation 102, 104 du second support 84. A titre 
d' exemple, un pion de fixation ill et une bride 112 sont repre- 
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10 

sentes pour la fixation de l 1 embase 108 sur les pattes de 
fixation 98, 100. Les differentes ouvertures 106 prevues sur les 
pattes de fixation of frent plusieurs possibilites de montage des 
embases 108 , 110 sur les pattes de fixation et permettent de 
5 modifier I'ecart entre les embases 108, 110, 

Chaque embase 108, 110 comprend, de fagon connue, un 
trou principal 112, 114 afin d'en alleger le poids, et plusieurs 
ouvertures secondaires 115, destinees a recevoir des vis (non 
representees) . Un pic 116, 118 & extremite pointue est visse sur 

10 chaque embase 108, 110. 

Un exemple de mise en oeuvre du dispositif de posi- 
tionnement 10 selon I 1 invention est le suivant : le dispositif 
de positionnement 10 est fixe k l'os par insertion de la tige 16 
selon l f axe de l'os. Un calculateur (non repr£sente) relie a un 

15 systeme de localisation peut foumir sur un £cran d'affichage la 
position rSelle de 1 1 element de support 80 par rapport & l'os et 
la position theorique de l 1 element de support 80 a obtenir. Le 
calculateur peut disposer d ! un modele mathematique du dispositif 
de positionnement 10, et fournir alors, a partir des positions 

2 0 r^elles et theoriques, les reglages a effectuer selon chaque 

degr6 de liberte du dispositif de positionnement 10 pour passer 
de la position reelle a la position theorique. Le manipulateur 
peut verifier sur l'ecran d'affichage, tout en effectuant les 
reglages, Involution de la position de l f element de support 80. 
25 Selon une variante de 1 ! invention, des moteurs elec- 

triques peuvent Stre montes sur le dispositif de positionnement 
pour obtenir un reglage automatique assiste par ordinateur de 
chaque degre de liberte . 

Le dispositif de guidage de coupe selon la presente 

3 0 invention comporte de nombreux avantages : 

Premierement , le dispositif selon l 1 invention permet 
de positionner un guide de coupe par rapport S un os selon six 
degrgs de liberte, le rSglage etant fait independamment pour 
chaque degre de liberte. 
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Deuxiemement, pour chaque degre de liberte, le reglage 
peut Stre realise de fagon continue avec precision. 

Troisiemement, le dispositif de positionnement peut 
facilement etre adapte a differents guides de coupe , puisque 
5 differents types d'embases peuvent etre fixees au dispositif de 
positionnement selon plusieurs configurations possibles. 

Quatri&nement , le positionnement du guide de coupe 
peut Stre assiste par ordinateur permettant de faciliter le 
reglage du dispositif et d'en ameliorer la precision. 
10 Bien entendu, la pr^sente invention est susceptible de 

diverses variantes et modifications qui apparaitront a l'hamme 
de I'art* En particulier, la tige de fixation 16 peut £tre 
remplace par n'importe quel moyen de fixation du dispositif de 
positionnement a la tete de l ! os, par exemple un mecanisme a 
15 vis. 
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REVENDICATIONS 

1. Dispositif (10) pour le positionnement assists par 
ordinateur d'un guide de coupe destine a guider un outil de 
coupe adapte a couper des portions osseuses au niveau d'une t§te 
d'un os, caracteris§ en ce qu'il comprend : 

- une base (16) destinee a §tre fixee a. l'os ; 

- un element de support (80) ; et 

- des moyens de reglage (28, 68, 90) de la position de 
1» element de support selon au moins trois degres de liberte de 
rotation et deux degres de liberte de translation, chaque moyen 
de reglage etant adapte a regler selectivement et de facon 
continue la position selon un degre de liberte de rotation et/ou 
de translation de facon decouplee par rapport aux autres degres 
de liberty de rotation et/ou de translation, 

dans lequel 1' element de support est destine a recevoir 
15 de facon determinee au moins une embase (108, 110) destinee a 
etre fixee sur l'os et a recevoir le guide de coupe, ladite 
embase etant separable de 1« element de support, et dans lequel 
1' element de support est destine a recevoir un moyen pour 
determiner la position de 1> element de support. 
20 2 - Dispositif selon la revendication 1, dans lequel les 

moyens de reglage (28, 68, 90) sont adaptes au reglage de la 
position de 1' element de support (80) selon trois degres de 
liberte de rotation et trois degres de liberte de translation. 

3. Dispositif selon la revendication l, dans lequel 
25 cnaque moyen de reglage (28, 68, 90) de la position de 1' element 

de support (80) selon un degre de liberte de rotation comprend 
un element (28, 46, 68) ayant une ouverture filetee (71) dans 
laquelle est vissee une tige filetee (26, 50, 70) . 

4. Dispositif selon la revendication 1, dans lequel au 
3 0 moins un moyen de reglage de la position de 1' element de support 

(80) selon un degr€ de liberte de rotation comprend une liaison 
pivotante (86, 88) et un moyen de blocage (18, 40, 42, 90) dudit 
degre de liberte de rotation. 
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5. Dispositif selon la revendication 1, dans lequel la 
base (16) comprend une portion cylindrique, le dispositif 
comprenant en outre : 

- une premiere piece cylindrique (12) montee libre en 
5 rotation sur la portion cylindrique ; 

- un moyen de blocage (18) de la premiere piece 
cylindrique par rapport a la portion cylindrique ; 

- une seconde piece mecanique (26) montee libre en 
rotation et en translation sur la portion cylindrique ; et 

10 - un moyen de reglage (28) de la position axiale de la 

seconde piece cylindrique par rapport a la premiere piece 
cylindrique . 

6. Dispositif selon la revendication 1/ comprenant un 
chariot (33) monte sur la base (16) et deux glissieres (36, 38) 

15 adaptees a pivoter par rapport au chariot autour d'un axe de 
rotation determine (X2) et adaptees a coulisser par rapport au 
chariot selon ledit axe determined 

7. Dispositif selon la revendication 6, comprenant une 
tige filetee (50) s'etendant depuis le chariot (33) selon ledit 
axe determine (X2) , et une molette (28) vissee sur la tige 
filetee et adaptee a entrainer les glissieres (36, 38) en 
coulissement par rapport au chariot. 

8. Dispositif selon la revendication 1, comprenant un 
premier cadre (54) dispose dans un second cadre (56), le second 

25 cadre (56) comportant un moyen pour guider le premier cadre en 
translation selon une direction determinee. 

9. Dispositif selon la revendication 8, dans lequel 
1' element de support (80) est monte pivotant sur le second cadre 
(56) autour d'un axe parallele a la direction determinee. 

30 10 . Dispositif selon la revendication 1, dans lequel 

1' element de support (80) comprend plusieurs ouvertures (106) 
adaptees au montage de l'embase (108, 110) selon une confi- 
guration determinee parmi plusieurs configurations determinees. 
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